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(54) Poignet de robot pour le serrage et I'emmanchement de raccords en elastomere. 



@ La presente invention a pour objet un poignet de robot 
pour le serrage et remmanchement sur un organe recepteur 
d'un raccord en elastomere. 

Selon ('invention, ce raccord comprend un element pivotant 
1 sur lequei est fixee Tune des extremites d'un feuiilard 3 
partiellement enrouie sur cet element des moyens 12a, 126 et 
14 pour guider le feuiilard 3 autour du raccord 34, et des 
moyens 26 pour immobiliser I'extremite libre du feuiilard 3. 
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Les dispositifs de serrage de raccords en Slastomere 
tels que ceux connus sous le nom de "Durit", qui sont 
r§alis§s jusqu'5 present ne peuvent §tre utilises 
qu'avec des raccords ayant un diametre determine". 
5 En effet, un tel raccord n'est pas rigide et il faut 
exercer un effort axial sur lui lors de son insertion 
sur un organe r£cepteur. 

La prSsente invention a pour objet un poignet de 
robot pour le serrage et 1 1 emmanchement sur un orga- 
10 ne recepteur d'un raccord tel qu'une "Durit" qui peut 
au contraire fitre utilisfi avec des manchons de dia- 
metres diffgrents. 
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Ce poignet de robot est caractfirisS en ce qu'il com- 
prend un il§ment pivotant sur lequel est fixie I'une 
des extr€mit§s d'un feuillard partiellement enroulS 
sur cet §l§ment, des moyens pour guider le feuillard 
5 autour du raccord, et des moyens pour immobiliser 1' ex- 
tr§mit6 libre du feuillard. 

Pour utiliser ce poignet , on fait pivoter l'§16ment 
de fagon que le feuillard se d£roule et soit guid§ 
autour du raccord; on immobilise alors l'extr§mit£ 
10 libre du feuillard et on fait pivoter l'61§ment en 
sens contraire de sorte que le feuillard est mis en 
tension sur le raccord. 

Le feuillard peut avoir une forme en U, ses branches 
lat^rales prSsentant a leur extr£mit§ libre un repli 
15 de maintien sur l. v £lfiment; la partie centrale de liai 
son peut pr§senter une bande §raergente munie d'un 
repli de maintien. 

On a d6crit ci-aprSs a titre d'exemple non limitatif, 
un mode de r§alisation d'un poignet de robot selon 
20 1* invention, avec r£f£rence aux dessins schimatiques 
annexes dans lesquels : 

La Figure 1 en est une vue en coupe; 
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La Figure 2 est une vue en plan du feuillard; 

La Figure 3 montre comment est assure le de- 
placement du feuillard; 

La Figure 4 raontre comment est assur§ le pivo- 
tement de deux des bras de guidage; 

La Figure 5 montre comment est assure le pivo- 
tement du troisieme bras de guidage; 

La Figure 6 montre comment est assuree 1' immo- 
bilisation de I'extremitS libre du feuillard; 

La Figure 7 est une vue en' coupe suivant VII-VII 
de la Figure 6; 

La Figure 8 est une vue en plan montrant les ve- 

rins de coiamande et les creiaailleres . 

Tel qu'il est represents au dessin, le poignet de 
robot selon 1" invention, comprend une roue tangente 1 
qui est fixee sur un axe 2 monte pivotant par rapport 
a un bati B non represents. Les faces laterales de 
cette roue tangente ont un diaraetre plus faible que 
sa par tie centrale et, sur ces faces laterales sont 
enroul€es les branches laterales d'un feuillard 3 
en U; ces branches comportent 3 leur extremite libre 
des replis 3a par lesquels elles sont fixees a la 
roue 1* 



2621517 



- 4 - 

La roue 1 est en prise avec une vis sans fin 4 dont 
1" arbre 5 est mont§ 3 rotation dans le bati B et est 
reli§ par un renvoi conique 6-7 a l 1 arbre 8 d'un moteur 
§lectrigue 9 a double sens de rotation. Ce moteur est 
5 associ§ a une g£n§ratrice tachym§trique 10 et est reli6 
3 un codeur incremental 11, 1' ensemble permettant un 
asservissement en vitesse et en position de la vis 
sans fin 4 done du feuillard 3. 

Deux mors 12a et 12b dont la face intSrieure est conca- 
10 ve sont disposes en regard de la roue tangente 1 et 
fix€s sur un arbre 13 mont£ pivotant par rapport au 
bSti B. Un troisi£me mors 14 est constitu§ par deux 
pattes relives par une partie pont£e? ces pattes sont 
situ§es 5 l'extgrieur des mors 12a et 12b et leur 
15 face int§rieure est igalement concave mais d£cal€e 
angulairement vers l'aval du feuillard 3 par rapport 
aux faces concaves des mors 12a et 12b. Le mors 14 est 
montS pivotant sur un arbre 15 fix§ sur le bati B." 
Le feuillard 3 se d§roulant de la roue 1 est d'abord 
20 guidS par les mors 12a et 12b, puis par le mors 14. 

Sur I'arbre 13 est fix§ un pignon 16 qui est reli§ 
par un pignon 17 £ un pignon 18 par ailleurs en pri- 
se avec une crSmaillfcre 19. Celle-ci est solidaire 
de la tige d'un v§rin pneumatique 20 ports par le 
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bati B et qui permet de faire pivoter les mors 12a 
et 12b; le sens de fermeture des mors est le sens de 
deplacement sur leur face interieure du feuillard 3 
se deroulant de la roue 1. 

5 De son cot§, l'arbre 15 porte un pignon 21* crabot§ 
sur le mors 14 et en prise avec un pignon 22; sur ce 
pignon est fixS par exemple par collage, un pignon 
coaxial 23 qui est en prise avec une cr§maill§re 24 
solidaire de la tige d'un ve^rin pneumatique 25 porte 
10 par le b§ti B et qui permet de faire pivoter le mors 14. 
Le sens de fermeture du mors est oppose a celui des 
mors 12a et 12b. 

Un loquet 26 est mont§ pivotant autour de l'axe 15 
port§ par le bati B. Ce loquet porte un premier doigt 

15 26a pouvant s' engager dans un repli 3b d'une bande 
emergente 3c du feuillard 3 prevue § 1' extremity de 
celui-ci opposee 3 celle ou se trouvent les replis 3a; 
le repli 3b est tourni en sens cbntraire a celui des 
replis 3a. Le loquet 26 porte un deuxierae doigt 26b 

20 engag§ entre deux parties emergentes 28a et 28b d'un 
coulisseau 29 dont le deplacement fait ainsi basculer 
le loquet 26. Ce coulisseau est au contact d'une ram- 
pe inclin£e de commande 30 qui est solidaire de la 
tige d'un v§rih pneumatique 31. 

25 Les tiges des v§rins 20, 25 et 31 portent des butees 
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rSglables, te lies que la but§e 32, qui actionnent des 
capteurs de proximiti tels que 33. 

Le fonctionnement du poignet de robot qui vient d'etre 
dScrit est le suivant. Les mors 12a, 12b et 14 sont 
5 initialement dans leur position fermSe representee a 
la Figure 4 et le feuillard 3 est en position recuiee. 
Le robot vient placer le poignet au-dessus d'une 
"Durit" 34 I emmancher. Le moteur eiectrique 9 comman- 
ds par le codeur incremental 11 fait tourner la vis 

10 sans fin 4, done la roue tangente 1. Le feuillard 3 

se d§place et vient s'enrouler autour de la "Durit" 34 
en etant guide d'abord par les mors 12a, 12b puis 
par le mors 14. Le verin 31 est ensuite actionne de 
sorte que le doigt 26a du loquet 26 accroche le repli 

15 3b du feuillard 3; le bati B peut comporter une depres- 
sion 35 dans laquelle s'engage le repli 3b et qui 
sert d'appui 3 ce repli lors de l 1 engagement du doigt 
26a. 

Le moteur 9 est alors mis en marche dans le sens op- 
20 pose de fagon 3 tendre le feuillard 3 qui vient epou- 
ser le diamfctre de la "Durit" 34. 

"A ce moment, les verins 20 et 25 sont actionnes de 
manifire 3 ouvrir les mors 12a, 12b et 14. 

Le robot est deplace jusqu'a l f endroit o\X la "Durit" 34 
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doit Stre inseree. La "Durit" est inseree, puis les 
mors sont refermes pour assurer le guidage du feuil- 
lard, le loquet 26 est degage du repli 3b de ce feuil- 
lard, ce qui libere celui-ci, et le moteur 9 est a 
5 nouveau mis en marche de fagon que le feuillard se 

reenroule sur la roue tangente 1. Le robot peut alors 
fitre'deplacS pour assurer 1 1 emmanchement d'une autre 
"Durit". 

On voit de la description qui precede que la "Durit" 
10 peut fitre inseree dans des endroits encombres car 

il n'y a pas de pieces autour d^lle lors de son in- 
sertion grace au feuillard 3 qui la maintient. II 
est possible de la serrer en epousant sa circonference, 
m§me si son diametre est different. On peut exercer 
15 sur elle un effort de serrage plus ou moins impor- 
tant en reculant plus ou moins le feuillard 3. 

II va de soi que la presente invention ne doit pas 
§tre consideree comme. limitee au mode de realisation 
deer it et represents, mais en couvre, au contraire, 
20 toutes les variantes. 
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Revendications 

1. Poignet de robot pour le serrage et 1 'emmanchement 
sur un organe recepteur d'un raccord en §lastoraere, 
caractfirisS en ce qu'il comprend un element pivotant 
(1) sur lequel est fixee l'une des extr6mit§s d'un 
feuillard (3) partiellement enroul€ sur cet element, 
des moyens (12a, 12b et 14) pour guider le feuillard (3) 
autour du raccord (34) , et des moyens (26) pour immo- 
biliser 1 'extremite libre du feuillard (3). 

2. Poignet de robot selon la revendication 1, 
caract§ris§ en ce que le feuillard (3) a une forme enU, 
ses branches laterales presentant 3 leur extremity li- 
bre un repli (3a) de maintien sur 1 'element (2). 

3. Poignet de robot selon la revendication 2, 
caract§ris§ en ce que la partie centrale de liaison 
du feuillard prgsente une bande emergente (3c) munie 
d'un repli de raaintien (3b) . 

4. Poignet de robot selon I'une des revendications 
pr§c£dentes, 

caracteris§ en ce qu'll comporte un moteur §lectrique 
(9) 3 double sens de rotation propre £ en trainer 
1' Element (1) et muni de moyens de contrGle incremen- 
taux • 
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5. Poignet de robot selon la revendication 4, 
caract£ris6 en ce. que l'ilSraent (1) est une roue tan- 
gente en prise avec une vis sans fin (4) reliee S 
l'arbre de sortie du moteur (9). 

5 6. Poignet de robot selon l'une des revendications 
pr€c§dentes, 

caracterisS en ce que les moyens de guidage du feuil- 
lard (3) autour du raccord comprennent deux mors (12a 
et 12b) months pivotants autour d'un mfime axe (13) 
10 et un vfiri'n pneumatique (20) pour faire pi voter les 
mors, le sens de fermeture des mors §tant le sens 
d'enrouleraent du feuillard sur le raccord. 

7. Poignet de robot selon l'une des revendications 
pr§c§dentes, 

15 caract§ris§ en ce que les moyens de guidage du feuil- 
lard (3) comprennent un mors (14) comprenant deux 
pattes reli§es par une partie pont€e et un v€rin . 
pneumatique (25) pour faire pivoter le mors (14), 
le sens de fermeture du mors €tant oppose* au sens 

20 d'enroulement du feuillard sur le raccord . 

8. Poignet de rebot selon l'une des revendications 
pr§c§dentes, 

caract§ris6 en ce que les moyens pour immobiliser 
l'extr§mit§ libre du feuillard comprennent un loquet 
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pivotant (26) comportant un doigt (26a) propre a 
I'engager dans un repli (3b) pr§vu a l'extrimitg 
libre du feuillard et un vSrin pneumatique (31) pour 
faire pivoter le loquet (26). 

5 9. Poignet de robot selon la revendication 8, 

caractSrisS en ce que le loquet (26) comporte un 
deuxifcme doigt (26b) engag§ entre deux parties €mer- 
gentes (28a et 28b) et un coulisseau (29) en appui 
sur une rampe inclinge (30) reliSe a la tige du 
10 v§rin (31) . 
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